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(54) 【 発 明 の 名 称 】 超 多 自 由 度 シ ステ ム の 遠隔 制御 方 法 お よび 装置 


(5 の 【 要約 】 

【 課題 】 ヒュ ー マ ノ イド ロボ ッ ト な ど 多 数 の 自由 度 を 有 
する シス テム に お いて 、 意 識 す る 少な い 自 由 度 に 関し て 
指示 入力 する こと で 操作 者 の 意図 に 治っ た 操作 を 行え る 
よう に し た 遠隔 制御 方 法 と 遠隔 制御 装置 を 提供 する 。 

【 解決 手段 】 制 御 対象 シス テム 1 の 有する 多数 の 制御 可 
能 な 操作 変数 の うち か ら 操 作者 3 に と っ て 操作 が 可能 な 
数 の 操作 変数 を 選択 し て 組み 合わ せ た 制 御 モ ー ド を いく 
つか 設定 し て お いて 、 制 御 対象 シス テム 1 を 操作 する と 
き に は GUI を 利用 し た 選択 器 2 1 を 介し て 準備 され た 
制御 モー ド か ら 選 択 し て 指定 し 、 指 定 し た 制御 モー ド に 
お ける 操作 可能 な 操作 変数 を 入力 デバ イス 2 2 に よっ て 
操作 する と 、 そ の 余 の 操作 変数 は 操作 され た 操作 変数 の 
変化 に 応じ て 予め プロ グラ ム さ れ た 制御 手法 に 基づい て 
各 軸 コマ ンド 生成 部 1 2 を 介し て 間接 的 に 制御 され る よ 
うに し た こと を 特徴 と する 。 
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